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Odhad polohy pohybujı´cı´ho se objektu z obrazovy´ch dat
Luka´sˇ Kira´l’1
1 U´vod
Hlavnı´m cı´lem te´to pra´ce je vytvorˇit syste´m pro sledova´nı´ pohybujı´cı´ho se objektu v
mı´stnosti na za´kladeˇ obrazove´ informace. Pozˇadova´n je beˇh v rea´lne´m cˇase a co mozˇna´ nejveˇtsˇı´
prˇesnost odhadu. Prvnı´m u´kolem je detekce objektu v obraze. Da´le jsou vyuzˇity dveˇ kamery
pro stereovizi a na´sledneˇ je provedena triangulace. Tı´m zı´ska´me polohu objektu v prostoru.
Soucˇa´stı´ pra´ce je take´ filtrova´nı´ nameˇrˇeny´ch dat pomocı´ Kalmanova filtru.
2 Navrhovany´ postup
Pro detekci pohybu v obraze lze pouzˇı´t 2 prˇı´stupy:
• rozdı´l snı´mku˚ (frame difference)
• modelova´nı´ pozadı´ (background substraction)
Metody zalozˇene´ na rozdı´lu snı´mku˚ jsou obecneˇ vy´pocˇetneˇ me´neˇ na´rocˇne´, ale neposkytujı´ tak
dobre´ vy´sledky, jako modelova´nı´ pozadı´, protozˇe se objekt nalezne pouze cˇa´stecˇneˇ. Proto se
v te´to pra´ci pouzˇı´va´ tato druha´ mozˇnost. Z du˚vodu pozˇadavku na beˇh v rea´lne´m cˇase byla
implementova´na cˇa´st zaby´vajı´cı´ se zpracova´nı´m obrazu pomocı´ OpenGL. Tı´m bylo dosazˇeno
potrˇebne´ rychlosti. Aktualizace modelu pozadı´ v cˇase je zalozˇena´ na pra´ci Ng a Delp (2011).
Tento prˇı´stup je velmi vhodny´ pro paralelnı´ zpracova´nı´ pomocı´ GPU.
Po zı´ska´nı´ pozice sledovane´ho objektu v obraze z obou kamer je potrˇeba zı´skat prosto-
rove´ sourˇadnice v rea´lne´m sveˇteˇ. Pro tento u´cˇel byla vyuzˇita iterativnı´ linea´rnı´ triangulaci podle
Hartley a Sturm (1994).
Zı´skane´ sourˇadnice budou samozrˇejmeˇ neprˇesne´. Chyby vznikajı´ sˇumem v obraze, nedo-
konalou detekcı´ objektu, neprˇesnostı´ prˇi kalibraci kamer, prˇi triangulaci atd. Proto je nutne´ tyto
vy´sledky filtrovat. K tomu byl pouzˇit Kalmanu˚v filtr.
3 Vy´sedky
Syste´m byl testova´n pomocı´ dvou webkamer umı´steˇny´ch prˇiblizˇneˇ 30 cm od sebe. Sle-
dovany´m objektem byl vla´cˇek ve vzda´lenosti zhruba 2 metry, ktery´ jezdil v kruhu po kolejı´ch.
Potom bylo mozˇne´ snadno porovnat zı´skany´ odhad se skutecˇnou hodnotou.
Cely´ program beˇzˇı´ pomeˇrneˇ rychle a je omezen spı´sˇe snı´mkovacı´ frekvencı´ kamery. Ta
je ale dostatecˇna´ pro sledova´nı´ pohybu.
Po vytvorˇenı´ modelu pozadı´ byla take´ prˇesnost sledova´nı´ velmi dobra´. Maxima´lnı´ chyba
dosahovala pouze neˇkolika centimetru˚ a po veˇtsˇinu cˇasu byla odchylka vy´razneˇ mensˇı´.
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Obra´zek 1: Testova´nı´ vy´sledne´ho programu
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